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Toys are one very effective means of learning, one of which is mechanical toys 
that have educational value and there are elements of science and technology. The 
purpose of this mechanical toy is to introduce the mechanics of physics to the public 
throughxthexmediumxofxtoys. 
The product of this toy marbles to simulate the motion of the cycle generally 
consists of two components, namely: (1) lift the marbles of the seesaw mechanism 
model, and (2) trajectory that makes the marbles slide freely and return to the initial 
appointment. Each component consists of several modules and each module is designed 
and analyzed separately with the constraints (constraints) position and velocity at the 
end of each module, so that movement of marbles could continue to slide into the next 
modulexwithoutxaxhitch. 
From the result showed that at the time of simulated marble toys compact lifting 
mechanism seesaw path length and travel time of marbles is 2.045 meters and 28.31 
seconds. While at the time of testing path length and travel time of marbles is 2.045 
metersxandx23.65xseconds. 
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Mainan adalah salah satu sarana pembelajaran yang sangat efektif, salah satunya 
adalah mainan mekanikal yang memiliki nilai edukatif dan terdapat unsur science dan 
teknologi. Tujuan dari mainan mekanikal ini adalah untuk memperkenalkan fisika 
mekanika kepada masyarakat melalui media mainan. 
Produk mainan ini mensimulasikan gerak kelereng berupa siklus yang secara 
umum terdiri dari 2 komponen yaitu: (1) pengangkat kelereng dengan model 
mekanisme jungkat-jungkit, dan (2) lintasan yang membuat kelereng meluncur bebas 
dan kembali ke awal pengangkatan. Setiap komponen terdiri dari beberapa modul dan 
setiap modul dirancang dan dianalisa terpisah dengan kendala (constraints) posisi dan 
kecepatan di akhir setiap modul, agar pergerakan kelereng bisa terus meluncur ke modul 
berikutnya tanpa hambatan. 
 Dari hasil penelitian didapatkan bahwa pada saat simulasi compact marble toys 
mekanisme pengangkat jungkat-jungkit panjang lintasan dan waktu tempuh kelereng 
adalah 2,045 meter dan 28,31 detik. Sedangkan pada saat testing panjang lintasan dan 
waktu tempuh kelereng adalah 2,045 meter dan 23,65 detik. 
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Simbol                         Arti       Satuan 
F                                  Gaya                                                                  ( N ) 
l                                   Panjang                                                              ( m )  
m                                 Massa                                                                ( kg ) 
g                                  Percepatan gravitasi                                           ( kg m/s
2
 ) 
µk                                       Koefisien gesek                                                 ( - ) 
N   Gaya normal        ( N ) 
T   Torsi         ( N m ) 
Fg   Gaya gesek        ( N ) 
s   Panjang lintasan       ( m ) 
t   Waktu         ( s ) 
θ   Sudut engkol        ( ˚ ) 
v   Kecepatan        ( m/s ) 





d   Diameter roda gigi       ( m ) 
N   Jumlah gigi        ( - ) 
n   Kecepatan roda gigi       ( rpm ) 
